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A ACHTUNG

Folgende Anleitung ist fir eine manuelle Eingabe von Sensorparametern bei kundenspezifischen Anpassungen an
geanderte MefRaufgaben bestimmt. Die Eingriffe in die Systemkonfiguration kdnnen nur nach Absprache mit MTS von
Servicetechnikern, die fur die Programmierung von Profibus-Systemen ausgebildet wurden und mit ihrem Umgang
vertraut sind, vorgenommen werden.

1. Parametrierung vor dem Betrieb

Die Parametrierung erfolgt streng nach der Profibusnorm EN 50170. Darin sind die ersten 7 Bytes fest vorgegeben. Die
Bytes 8 -10 beinhalten die Informationen, die fiir die spezifischen Eigenschaften des Profibus-Controllers SPC3, sowie
fur Erweiterungen des Busprotokolls fir den azyklischen Datenaustausch (DPV 1) benétigt werden.

Die MTS spezifischen Einstellungen beginnen ab Byte 11. Die Einstellungen sind in der Geratestammdaten-Datei
(*.GSD) als User_Prm_Data schon vorbelegt, kdnnen aber wahrend der Projektierung gedndert werden. Meist bietet die
Projektiersoftware eine grafische Darstellung und Menis zur Parameterauswahl (s.unten).

Herstellerabhangig zeigen die Master nicht immer alle Parameter an.

Eigenschaften - DP-Slave ) x|

Allgemein Parametrierenl

Parameter Wwert
Bild 1 =15 Stationzpararneter
Gerdtespezifizche Parameter

=5 Hexr-Parametriening
L[E] User_Prm_Data [0 bis 7)

Im Step7 SIMATIC Manager werden nur 8 Bytes mit User-Parametern angezeigt; sie entsprechen den Bytes 8-15 in den
nachfolgenden Darstellungen.

Profibus Normparameter (Profibus-Profil)

Byte 1 Befehl

Byte 2 WD_Fact_1

Byte 3 WD_Fact_2

Byte 4 TSDR

Byte 5 Identnummer

Byte 6 High / Low

Byte 7 Group_Ident

Byte 8 DPV1.1 1

Byte 9 DPV1.2 L HINWEIS

Byte 10 DPVA.3 Reservierte Bits und Bytes mit 0 belegen !



M—TS® Temposonics-RP + RH

SENSORS

Profibus-DP

Anhang - Profibus Inbetriebnahme

MTS Profibus-Parameter (MTS-Profil)

Byte 11

I_ I-Fehlerbehandlung: 0 - Ausgabe Null / 1 - Ausgabe alter Positionswert
Fehlerbehandlung: 0 - einzeln / 1 - alle
MeRrichtung: 0 - vorwarts / 1 - rlickwarts
MefRart: 0 - asynchron
Reserve: 0
Reserve: 0
Datenformat: 0 0 - Status / L/ M/ H (24 bit Intel-Format mit Status)
0 1 - Status / H/ M/ L (24 bit Motorola-Format mit Status)
10-L/M/H/ Status (Inverses Motorola-Format mit Status)
11-HH/H/L/LL (32 bit Motorola-Format)

m Das Ubertragungsformat der MeRdaten an die Steuerung (Eingangsdaten) ist in Byte 11 durch die Bits 6+7
wahlbar. Dies beeinflult nicht die Ausgangs- und Presetdaten, sondern dient allein der einfachen Anpassung
an die Datenformate der verschiedenen Steuerungen. Die Darstellung der optionalen Geschwindigkeit erfolgt

je nach gewahltem Datenformat fuir die Positionsdaten im 32 Bit Intel- oder Motorolaformat.

Byte 12 Aufldsung (um): 16 Bit, kein Vorzeichen (hex)
Byte 13 H-Byte / L-Byte

Hinweis: Die nachsten beiden Parameter gelten nur bei Gebrauch der synchronen Sonderfunktion

Byte 14 Reserve

Byte 15 Reserve

Byte 16
I—l—l—LMagnetanzahI

Messmodus (fest auf 5)

Byte 17

I_ LMesswerte: Position
Position + Geschwindigkeit

\\ Reserve

Reserve
Reserve

Voreinstellungen: Preset

Reserve
Reserve

Achtung: Alle Bits wie folgt besetzen: 1 - Funktionsanwahl / 0 - Reserve

HINWEIS!
Die Parameter werden nach dem Einstellen von der Steuerung an den Sensor tbertragen.

Zur Einstellung siehe hierzu Beispiel Nr. 1 hinten.
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2. Konfiguration der Eingangs- und Ausgangsdaten

Die Konfigurationsdaten erzeugt die SPS selbstéandig und sendete sie beim Sensorstart nach der Parametrierung zum
Sensor. Die Daten sind in der GSD-Datei enthalten und werden bereits durch die Vorgabe der Magnetanzahl zugeord-
net. Fir jeden Wert wird ein Sensormodul mit passendem Konfigurationsbyte erzeugt. Es beschreibt die Lange der
Eingangs- oder Ausgangsdaten, die Konsistenz und das Byte-Format.

Der Aufbau eines Konfigurationsbytes

I—l—l—I-DatenIé'mge: 0000-1Byte
1111-16 Bytes

Ein- u. Ausgangsdaten: 0 0 - Spezielles Format
0 1 - Nur Eingang
1 0 - Nur Ausgang
11 - Ein- u. Ausgang

Format: 0 - Byte, 1 - Datenwort
~Konsistenz: 0 - nein, 1 - ja

Hinweis: Die Lange der Nutzdaten zwischen SPS und Sensor hangt von der Anzahl der Mef3werte ab.

Eingangsdaten: Steuerung << Sensor m <

Jeder Magnet liefert als Positionswert immer 4 Byte und zusatzlich 4 Byte bei einer Geschwindigkeitsmessung.

Ausgangsdaten: Steuerung >> Sensor m »

Die Steuerung sendet immer unabhéngig von der Magnetanzahl: 1 Kontroll-Byte und zuséatzlich 3 Byte bei einem Preset.

Beispiel 1: 1 Position ohne Preset (1 Magnet)
- 1 Byte konsistent von der SPS zum Sensor und 4 Byte konsistent zurtick
- Konfigurationsdaten: 0x93, 0xAQ

m —> —— [ control

Position
V— s+

Beispiel 2: 3 Positionen mit Geschwindigkeit und Presetwert (3 Magnete)
- 4 Byte konsistent von der SPS zum Sensor und 6 x 4 Byte konsistent zuriick
- Konfigurationsdaten: 0x93, 0x93, 0x93, 0x93, 0x93, 0x93, 0xA3

m b Hl+ D:D:‘ Control + Preset

Position 1 Position 2 Position 3 Speed 1 Speed 2 Speed 3

— @[T T T T T T T T T

Nachdem der Sensor die Konfigurationsdaten tberprift hat, wechselt er in den Nutzdatenaustausch (Data_Exch) und
sendet und empfangt nun sténdig die bei der Parametrierung vereinbarten Daten.

Bei ungliltigen Konfigurationsdaten sendet er eine Diagnosemeldung an den Master und bleibt solange im Wartezustand
(Wait_Cfg), bis er gliltige Daten bekommt.
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3. Datenaustausch

Im MTS Profil werden immer ein Status-Byte (Eingangsdaten) und ein Kontroll-Byte (Ausgangsdaten) tibertragen. Wurde
eine Multi-Magnetmessung parametriert, dann wird fiir jede Position ein eigenes Status-Byte mitlibertragen. Das enthalt
die Magnetnummer sowie ein Fehlerbit, das wahrend der laufenden Messung Fehler anzeigt und bei wieder gtiltigen
Positionswerten zuriickgesetzt wird.

Eingangsdaten: Steuerung << Sensor Status-Byte
\\ I_ I-Synchronbit: 0 - unsynchroner / 1 - synchroner Betrieb
y Reserve
m < .ﬂ i il Reserve
Fehlerbit: 0 - Kein Fehler / 1 - Fehler

Magnetnummer
" Das Synchronbit zeigt den Status der synchronen Sonderfunktion. Tritt in einer Messung ein Fehler auf, wird
1 das Fehlerbit gesetzt. Die mitlibertragene Magnetnummer ermdglicht dabei eine individuelle Auswertung zur

Fehlerbehandlung in der Steuerung. Fehlerursachen sind z.B. das Verlassen des MefRbereichs oder Unter-
schiede zwischer projektierter und tatsachlicher Magnetanzahl. Bei fehlerhafter Magnetanzahl kann auch die Zuordnung
zwischen Magnetnummer und MeRwert falsch sein. Sind z.B. 5 Magnete projektiert und es wird der 4. Magnet entfernt,
so erhalt der letzte ermittelte MeRwert die Magnetnummer 4! Die Magnetnummer 5 erhalt je nach gewahltem Parameter
den alten MeRwert von Magnet 5 oder den Wert Null.

Position Low Byte Geschwindigkeit LL
Position Medium Byte Geschwindigkeit L
Position High Byte Geschwindigkeit H

Geschwindigkeit HH

Die Eingangsdaten kdénnen in 4 Formaten an die Steuerung Uibertragen
werden. Die Parameterwahl erfolgt Gber Byte 11 (s. vorne).

s (Position) v (Geschwindigkeit)
1) Status,L, M, H LL oo HH
2) Status,H, M, L HH.......... LL
3) L, M, H, Status I I HH
4) HH,H, L, LL HH, H, L, LL
. Obwohl Format 4 keinen Status Ubertragt, kann eine Fehlerabfrage erfolgen, indem die Fehlerbehandlung
1 (Byte 11) auf 0 = Ausgabe Null gesetzt wird. Dadurch wechselt der MeRwert bei einem Fehler auf 0.
Im normalen Mef3betrieb ohne Preset wird 00 00 00 00 nicht erreicht, daher signalisiert dieser Wert sicher
den Fehlerstatus.
Ausgangsdaten: Steuerung >> Sensor Kontroll-Byte

I-Synchronbit: 0 - unsynchroner / 1 - synchroner Betrieb

y |-Preset Wert: Neuer Preset Wert vorhanden (Low to High Wechsel)
> l= i . Reserve: mit 0 belegen

Magnetnummer

o Das niederwertigste Bit dient der synchronen Sonderfunktion. Ansonsten wird dieses Bit mit 0 belegt. Der
1 Preset-Betrieb ermdglicht es, die MeRposition fiir jeden Sensor individuell zu definieren. So kann z.B. fiir jeden
Magneten ein Nullpunkt eingestellt werden oder eine Kalibrierung des MeRstabes zur Mechanik erfolgen.

Dazu wird im Kontroll-Byte die Magnetnummer angegeben, fiir die ein Preset (ibertragen werden soll und ein Preset-Wert
vorgegeben. Mit dem Wechsel des Bit 2 von Low (0) nach High (1) wird dieser Wert in den Sensor (bertragen. Damit ist
die aktuelle Magnetposition auf den Preset-Wert umdefiniert. Diese Neudefinition des MeR3stabes wird intern gespeichert.
Dazu berechnet der Sensor einen Korrekturfaktor zur Verrechnung der gemessenen Position. Dieser Korrekturfaktor ist
dann auch in den Diagnosedaten einsehbar.

Preset Low Byte
Preset Medium Byte
Preset High Byte

-4-
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4. Diagnose (Aktueller Zustand im Betrieb)

Der Sensor unterstitzt folgende erweiterte geratespezifischen Diagnosefunktionen

Byte 1

Station nicht bereit

{ I_ Lstation existiert nicht

Konfigurationsfehler
Slave hat Externe Diagnose
Funktion wird nicht unterstitzt

Byte 15

I_ LMesswerte: Position
Messwerte: + Geschwindigkeit (Ausgang P103)
Reserve
Reserve
Reserve

Ungiiltige Slave Antwort: 0 Voreinstellungen: Preset

Falsche Parametrierung Reserve
Parametrierung von anderem Master Reserve
Messlange (mm):
Byte 2 ] Byte 16 HIL Byto
\\ [ Neue Parametrierung erwartet Byte 17 16 Bit, kein Vorzeichen
Statische Diagnose
Fest auf 1
Ansprechiiberwachung aktiv Byte 18 Fertigungsnummer:

Freeze Kommando erhalten H/L Byte )

Sync Kommando erhalten Byte 19 32 Bit, kein Vorzeichen

Reserve Byte 20

Diagnose deaktiviert

Byte 21
Byte 3
Reserve B . N
. . yte 22 MeRsignal-Geschwindigkeit:
Externe Diagnose Uberlauf B 2 Grd....ccooovneeenns m/s (Sensortypenschild)
yte 23 L/M/H Byte
Byte 4 Byte 24 24 Bit, kein Vorzeichen
L L I I I I | | Masteradresse nach
Parametrierung
Byte 5
LI L 1 I I 1 1 denthummer High Bei Presetbetrieb werden zusétzlich folgende gespeicherte
Faktoren zur Presetberechnung angezeigt:
Byte 6
L L L 1 1 I I 1 dentnummerLow Byte 25
Preset-Wert Magnet 1
Bvte 7 Byte 26 L/M/H Byte
y i i . Bvte 27 24 Bit, kein Vorzeichen
L L I L I | Frweiterte Diagnose: Lange y
Erweiterte Diagnose: Fest auf 0
Byte 28
Byte 8 Reserve Y Preset-Wert Magnet 2
Byte 29 L/M/H Byte
24 Bit, kein Vorzeichen
Byte 9 Octet 30
\\ I-Fehlerbehandlung: 0 - Ausgabe Null
1 - Ausgabe alter Wert B 1
Fehlerbehandlung: 0 - einzeln / 1 - alle yte : Preset-Wert Magnet 3
Messrichtung: 0 - normal / 1 - umgekehrt Byte 32 L/M/H Byte
Messart: 0 - asynchron / 1 - synchron 24 Bit, kein Vorzeichen
Reserve - 0 Byte 33
Reserve - 0 / Datenformat
Byte 34
Byte 10 Aufldsung (um): High/Low Byte, 16 Bit, Preset-Wert Magnet 4
kein Vorzeichen Byte 35 L/M/H Byte
B 11 24 Bit, kein Vorzeichen
yio Byte 36
. s usw.
Byte 12 Zykluszeit (us) synchron: High/Low Byte,
16 Bit, kein Vorzeichen Byte 67
Byte 13 Preset-Wert Magnet 15
y
Byte 68 L/M/H Byte
24 Bit, kein Vorzeichen
Byte 14 Byte,69
I—l—l—l-MagnetanzahI
MeRmodus

Fiir mehr Informationen siehe Webseite der Profibus Nutzerorganisation: www.profibus.com

-5-
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1. Parametrierung in Hexadezimal-Darstellung

B8 02 03 0B 04 C3 00 00 00 00 C2 01 F4 07 DO 53 21
Bytes 1 bis 7 beschreiben die Parameter des Profibussystems:

B8 Ein Master; Sync. Freeze moglich; Watchdog on

0203 Watchdog (Zeit der Ansprechiberwachung)

0B TSDR (nach der Zeit darf der Sensor antworten)

04 C3 Identnummer des Sensors (Ausgangsvarianten P101 u. P102)
00 Gruppenzugehorigkeit

Die folgenden Bytes beschreiben die Sensorfunktion:

00 Keine Alarmfunktion
0000 Datentransfer
Cc2 32 Motorola Format, Fehlerbehandlung: alle Werte Null

01 F4  Auflésung 500 pm

07 D0 Zykluszeit bei Sychronbetrieb
53 3 Magnete

21 Preset ohne Geschwindigkeit

2. Fehlerbehandlung mit 3 Magneten

Byte 11, 40hex, Status / H/ M/ L; einzelne Position wird im Fehlerfall = Null
Magnet fehlt: *10000123 *20000247 38000000

Magnet zuviel: 18000000 28000000 38000000

Byte 11, 01hex, Status / L / M / H; einzelne Position wird im Fehlerfall = alter Wert
Magnet fehit: *1032 0100 *2047 0200 38 68 03 00

Magnet zuviel: *18 320100 *28470200 *3868 03 00

Byte 11, C2hex, HH/H /L / LL; alle Positionen im Fehlerfall = Null
Magnetfehler: 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 000

* Position wird aktualisiert

3. Auflosung in Hexadezimal-Darstellung

Einstellung der Auflésung Gber Byte 12 + 13 fiir H / L-Byte:

10 pm = 00 0A

50 ym = 00 32
200 ym = 00 C8
1000 ym = 03 E8
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4. Preset

Die Preset-Funktion ermdglicht die unabhangige Verschiebung der Null-Lage jedes einzelnen Magneten. Voraussetzung
dazu ist die Anwahl der Preset-Funktionen bei der Hardwarekonfiguration mit der GSD-Datei und das bei dem Vorgang
LPreset setzen” sich alle Positionsmagnete auf dem Sensor befinden.

Befindet sich nun der Sensor im Datenaustausch mit der Steuerung, dann sendet die Steuerung das Kontroll-Byte und
die 3 Byte vom Preset-Vorgabewert standig zum Sensor.

Der Programmierer kann nun durch die Magnetnummer und eine positive Flanke im Bit 241 des Kontroll-Byte die Ver-
schiebung vorgeben. Diese geschieht dann im Sensor automatisch, indem von der aktuellen Magnetposition der mitge-
sendete Vorgabewert abgezogen wird.

Das Ergebnis bleibt permanent im Sensor gespeichert und wird in der Online-Diagnose vom Sensor gezeigt .

Es kann ein positiver oder negativer Preset-Wert im vorgegebenen Format geladen werden:

32hex 0011 0010bi (Kontroll-Byte Magnet 3, Preset-Flanke)

FFhex 1111 1111bi  (L-Byte Preset Vorgabe)

02hex 0000 0010bi  (M-Byte Preset Vorgabe)

00hex 0000 0000bi (H-Byte Preset Vorgabe)

Dies funktioniert in beide Mefirichtungen!

Negative Preset-Vorgaben werden im 2er-Komplement erstellt, d.h. das hochwertige Bit kennzeichnet das Vorzeichen.

Preset Wertebereich:
7F FF FFhex = 8.388.607dez
80 00 00hex = -8.388.608dez (2er-Komplement)

Die Diagnosedaten werden um jeweils 3 Byte mit den gespeicherten Presetwerten fir jeden zusatzlichen Magneten
verlangert.

Haufig wird der Presetwert am Maschinen-Nullpunkt (mechanischer Anschlag oder Totpunkt) der kundenseitigen
Maschine auf Null gesetzt.

Magnetfehler kann ein Preset nicht verandert werden. Wird der Sensor durch ein Ersatzteil ersetzt, so
geht die Information verloren.

c Wird die Auflésung verandert, mul} auch eine neue Preset-Prozedur durchgefuhrt werden. Bei einem
Beispiel 1: Die aktuelle Position von Magnet Nr. 1 soll den Wert +0.237 m erhalten.
Zahlenwert ermitteln: 0.237 m bei 20 uym aktueller Auflésung = 11850dez = 00 2E 4Ahex

Setze neuen Preset-Wert (Bit 2) fur Magnet Nr. 1 bedeutet: das Kontroll-Byte wird 12hex

4 Byte Status L-Byte M-Byte H-Byte
hex 1 2 4 A 2 E 0 0
binar 0001 | 0010 | 0100 {1010 | 0010 | 1110 | 0000 | 0000
dezimal 306851328

Siemens S7 AWL: L L#306851328 //Lade neuen Preset 2E4Ahex an Magnet 1
T PQD 260 //4 Byte an den Sensor

Setze Preset-Bit flir Magnet Nr. 1 zurlick, heif3t: das Kontroll-Byte wird wieder 10hex
10 00 00 00hex = 268435456dez

Siemens S7 AWL: L L#268435456 //Laden Preset Magnet 1 beendet
T PQD 260 //4 Byte an den Sensor
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Beispiel 2: Die aktuelle Position von Magnet Nr. 1 soll den Wert -0.237 m erhalten.

Zahlenwert ermitteln: 0.237 m bei 20 ym aktueller Auflésung = 11850dez

Da der Preset-Wert eine Zahl ohne Vorzeichen ist, wird eine negative Zahl mit dem 2er-Komplement im Binarsystem
gebildet, d.h. +11850dez = 00 2E 4Ahex

-11850dez = FF D1 B6hex, Uber 2er-Komplement mit wissenschaftlichem Taschenrecher

Setze neuen Preset-Wert (Bit 2) fiir Magnet Nr. 1 bedeutet: das Kontroll-Byte wird 12hex.

4 Byte Status L-Byte M-Byte H-Byte
hex 1 2 B 6 D 1 F F
binar 0001|0010 | 1011 {0110 | 1101 [ 0001 | 1111 | 1111
dezimal 313971199

Siemens S7 AWL: L L#313971199 //Lade neuen Preset FFD1B6hex an Magnet 1
T PQD 260 //4Byte an den Sensor

Setze Preset-Bit fir Magnet Nr. 1 zurlick, bedeutet: das Kontroll-Byte wird wieder 10hex
10 00 00 00hex = 268435456dez

Siemens S7 AWL: L L#268435456 //Laden Preset Magnet 1 beendet
T PQD 260 //4 Byte an den Sensor

5 MeRzykluszeit

Die Dauer einer Positionserfassung ist abhangig von Mef3lange und Anzahl der Positionswerte.

MefRlange | Zykluszeit (ms) Zykluszeit (ms)
(mm) 1 Position 5 Positionen + Geschwindigkeit
500 0,5 0,8
2000 1,0 1,2
4500 2,0 2,4
7600 3,1 3,6

Jeder weiterer Magnet + 0,05 ms
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6. Geschwindigkeit

Der Sensor mit Ausgangsvariante P103 liefert einen 4-Byte Geschwindigkeitswert pro Magnet nach dem Positionswert.
Die Sequenz hangt vom gewahlten Motorola oder Intel Datenformat ab.
Beispiel: Position Status /L / M/ H fiihrt zu Geschwindigkeit LL/L/H/HH

Bei der Vorwartsfahrt des Magneten in Richtung Stab-/Profilende ist die Geschwindigkeit positiv bzw. negativ bei umge-
kehrter Bewegung. Der Ausgabewert ist ohne Vorzeichen und wird ggf. als 2er-Komplement gebildet.

Generell gilt: Geschwindigkeit = Weg/Zeit.

- Der Weg ist die Summe der Aufldsungsschritte.

- Die Zeit ist die feste interne Zykluszeit, die aufgrund des Schleppfehlers nicht zu gro3 sein darf.

Beispiel: Reale positive Geschwindigkeit ist 500 mm/s im HH /H / L / LL-Format bei 10 ym Auflésung:
Daten: HH-Byte 00000000 00
H-Byte 00000000 00
L-Byte 11000011 C3
LL-Byte 00000000 00, das ist C300hex = 49920dez

V [mm/s] = (W /1000) x R [um] ('V = Velocity / W = Output counts / R = Resolution)
V [mm/s] = 499,2 =49920/ 1000 x 10

Der Geschwindigkeitswerte hangt somit direkt von der Auflésung ab, der Zeitwert ist konstant.

Geschwindigkeit,
Aufldsung 1 count entspricht
0,005 mm 0,005 mm/s
0,010 mm 0,010 mm/s
0,050 mm 0,050 mm/s

Lange Sensoren haben eine grolRere MeRzykluszeit und kdnnen langsame Bewegungen wahrnehmen.

Aufldsung (Geschwindigkeit) bei Schritten von
MeRlange
0,005 mm 0,01 mm
500 mm 0,64 mm/s 1,28 mm/s
2000 mm 0,43 mm/s 0,86 mm/s
4500 mm 0,21 mm/s 0,42 mm/s
7600 mm 0,14 mm/s 0,28 mm/s

@ Praktischer Hinweis
Um schnelle Bewegungen zu erfassen, empfehlen wir Sensorauflésungen von 5 um oder 10 pm.

m MTS Sensor Technologie GmbH & Co.KG ¢ Auf dem Schiiffel 9 « D-58513 Liidenscheid
mmmmm: el +49-2351-9587-0 ¢ Fax +49-2351-56491 « info@mtssensor.de ¢ www.mtssensor.de

SENSORS
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